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TI - Camera car with a vertically adjustable stand 

AB - In a camera car with a motor-driven vertically adjustable stand, a 
position signal generator (3) and a speed signal generator (23) are 
provided for the stand. The settings and speed profiles of the stand which 
are detected in this way can be stored in a control device (5, 6) by means 
of a remote-control switch arrangement and called up again for execution 
later. In this way, it is possible automatically both to move the stand 
into stored reference positions and to run through stored speed profiles t 
between two positions of the stand. \\f 
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TI - Motor-operated elevating column for cine camera trolley - has 

microcomputer in which elevations and travel rates can be stored and t**^ 
recalled 2-*f 

AB - DE3322852 The telescopic camera support column is driven by a motor (1) . 

On the column is a position transducer (3) which gives the extended column 32 
height from a base reference. A second transducer (23) gives a signal 
proportional to motor speed and thus represent rate of change of column 
extension. Both transducers feed their signals into a digital controller 
(5) . The controller, as well as regulating the column, passes information 
to a microcomputer (6) . 

- An operator control unit (13) is used to vary the column height and the 
speed of extension. It also enables the storage of specific settings of 
extension and speed in the computer memory and subsequent recall and 
execution of such settings. 

- USE /ADVANTAGE - Computerised control allowing selection of previously set 
elevations and their associated time-dependent rates of change 
facilitating re-takes . 

DEAB - DE3322852 The adjusting mechanism is for the variable-height column on a 
camera truck, having a position emitter generating an initial signal 
representing the initial vertical position of the column. Control 
switchgear emits selective command signals for lifting and lowering, also 
storage and starting command signals, and an electronic unit controls the 
lifting motor. 

- A speed emitter (23) is connected to the input side of the electronic unit, 
its output signal being checked by the unit at set intervals. Operation of 
the control switchgear (13) feeds a speed storage command signal, derived 
from values fed into the storage unit (27), and a run command signal for 
the motor (1), into the electronic unit so as to give the desired speed 
pattern . 

- USE - Allows set vertical movement between starting and finishing 
positions to be repeated automatically. (6pp) 
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P*ufungsantrag gem. § AA PatG ist gestellt 

© Kam.erawagen rciit einer hohenverstelibaren StativsauJe 

8ei einem Kamerawagen mit einer motargstriebenen, 
hohenverstellbaren Staxivsiuie ist din Stellungsfiebar (3) 
tmtf ein GsschwindtgkeitsQeber (23) fur die Stativs3ule vor- 
ijesehen. Die solcharmaSen erfs&ten Eirtstellungen und 

r.er Fernbedienungs-Schatteranordnung in eine Steueretn- 
fichtung (5. 6) eingespeicnert und zur so ate re n Ausfuhrung 
wieder abgerufon werderv Auf dioseWaise kofinenselbsttd- 
tig sowoht erngespercherte Soltsteliungert der Stativsaute 
angefsnren afsaucn eingespeicherta Gescnwindtgkeitspro- 
ftte zwiscnert *wei Stelkmg$<i der StativsSule durchlaufon 
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P a t ent ^n S pruche 

1- Kamerawagen mit einer hchen vers t elibaren 
StaMvsaule, einer Beditsnungsscftaiteranordnung f durch 
deren Betatigung selektiv ehlssigrtalc fur Heb«n und 
Senken der Stativsaule erzeugbar sind und einem von d*n 
Bafehlssignalen gesteuerten Antriebsmotor fur die Hdhen- 
beweguuy der Statlvsaule, dadurch - gefcennzeichnet , da* 
ein Stellungsgeber (3) vorgesehen ist, dessen Ausgangs- 
signal der vertikalen Stellung der stativ.Sui* cntspricht, 
dafl durch eine Betatigung der Bedienungsschal teranordnung ' 
(13) selektiv ein Speicherbef ehlssignal und ein Anlauf- 
befehlsaiynal erzeugbar ist und dafi eine eingangssei tig 
mit dem Au*g*ngssignal des Stcilungagebers (3) und den 
Befehlssignalen der Bedienungsschal teranordnung (13) b«- 
schickte, einen Speicher (27) aufweisende elek t rcnische 
Steuereinrichtung (5,6) vorgesehen ist, durch die an- 
eprcchend auf d»s Speicherberehlas ignal das Ausgangs- 
signal des S tellungsgebers (3) in den Speicher (27) ein- 
gebbar und ansprechend auf das Anlauf bef eh lssignai der 
Antriebsmotor (1) zur Einstellung der dem eingespeicher- 
ten Ausgangsslgnai entsprechenden Steliung der Stativ- 
saule bfttatigbar ist. 

2. Kamerawagen nach Anspruch 1, bei dem die Ge- 
schwindigkei t der Hohenbewegung des Antriebamo tors durch 
die Bcdicnungaschalteranordnung steuerbftr ist, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB ein an die Steuereinr ich tung (S,6) ein- 
gangssei tig angeschlossener Geschwindigkei tsgeber ( 23 ) 
vorgesehen ist, dessen der Geschwindigkei t der Hohenbe- 
wegung entsprechendes Ausgang^s igiicsi den Steuerein~ 
richtung (5,6) in vorgegebenen zeitlichen Abstanden ab- 
getastet wird, und dan durch eine Betatigung der Bedienungs- 
schal teranordnung (13) selektiv ein Geschwindigkei ts- 
Speicherbef ehlssignal , durcfc das eine auf einanderf olgende 
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-a ein Ge S c hvi „ digksits . Uufb ^ ; — - gebbar is = 
zeichnet, da« die Abtastverte !J » ' 

in de m Speicher Ol\ ^ t ActasLwerten 
peicner (2 7) abgelegt werden. 

4. Kamar.wa 9 «n „ach einen, der AnaprUche 1 bis 3 

' ' ein ^ S seitig ZW ei En dsc halter (36.37) fur di . 
untere un d obere Endlage der Hbnenbewegung der 

" U aB »«^°—« •!»«. durch deren schaitersigr'a'e 
der Antriebsmotor (l) Von dor s*^~>- - < ■ ^ 
angehaiten wird. 


5. Kamerawagen nach einem der Anspruche 1 bis 4 
dadurr.h O^nn.oichnct, da * d „ f An trlebsfnotor (1) ^ 
25 einen Elektromotor gebildet ist, d.r von *i„* r durch die 
teutreinrlchtung (5,6) angesteuerten Motorantriebs- 
Regeleinrichtung (2) geregeit ist. 


6. Karoerawagen nach ei„ em d-r Anaortteha 1 b<s 5 
dadurch gekennzeichnet. daB d ie Sf u.r«inrichtung .i„ a „ 
Mxkrocomputer (6) und einen an den microcomputer ange- 
-hio SS enen. die Bin- und Ausgange der steuereinrichtung 
aufweisend«n •ch.Utfcatellen.chaltkrela (5) aufveist. 

7. Kamerawagen nach Anspruch 5 cder 6, dadurrh 
gekennzeichnet. da* der Stellungsgeber (3) durch einen 
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.» die «t«i„« B i. an g e*op P el te „ inkr .„ ent:alen Dr « h „ ber 
*=b ? d«t lst . durch dan di . Uneare H6hanbe ^ 

St """ iule in o^bf—gun, g<lwandelt und als Aus _ 

gan gsoig „al s „ ei , egsneinand „ vor3c(lobt!n . phasep e . 

«in«.«u. erseugbar stnd, von „.„.„ d„ v„, 2 e ich .„ d « r 
Phasenv.rachi.bua, «. Bich tun, d„ Hohenbewegun, und die 

u^aceiien aer Wellenzuge em Mafi fur die 
vertikale Sfll«ng der atativsaule darstellt. 

8. Kamerawagen nach einera der Anspriiche 5 bi* 7 
dadurch gekennzeichnet, daii der Geschwindigkeitsgeber 
(23) durch eincn mlt der Welle dea Antriebsmotors (1) 
gekoppelten Tachogenerator iet . 


9. Kamerawagen nach einem der Anspriiche 1 bis 8, 
dadurch gekennseichnet , daS der Speicher (27) einen 
Leistungsausfailachutz (29) aufweist. 
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Kamerawagen rait einer hohenvers tellbaren Stacivsaule 


Die Erfindung bezieht sich au£ «iueci Kaw«L' <awcty init «in«i 
hbhenvers tellbaren Stativsaule , einer 3*dienunasschaltsrancrdnung, 
durch deren Betatigung selektiv Bef ehlssignale fiir Heben und Senken 
der Stativsaule erzeugbar sind und einerri von den Bef ehlssignalen 
5 gesteuerten Ant r iebsmotor fur die Hohenbewegung der Stativsaule. 

Mit einem derartigen Kameravagen, wie er in der Patent- 
anmeldung P 32 36 83 7.2 vorgeschlagen worden ist, kann bereits 
aufterst vorteiihaft die vertikale Hdhenelnstellung einer auf 
tfei Sldlivaaule dngeordneLen Kamera duirch ein« einf ache Detati- 
10 sung der Bedienungsschaiteranordnung herbeigef uhrt werden. Indem 
der Kameramann mittels der Bedienungsschal teranordnung das ga- 
wiinschte Bef ehlssignal fiir Heben oder Senken aussendet, wird der 
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1 Antriebsmotor der Stativsaule in Betrieb gesetzt, urn si* 
in die gewiinschte vertikale Hohe zu bewegen. Bei der Her- 
ctellung von Filmauf nahmen 1st es oftmals erf order lich , 
eine einmal au.qg&fiihrt* Sinstcllung der Kdmera sp^ter 

5 2ii wiederholen. Wenngleich mit dem Kamerawagen der ein- 
gangs genannten Art die Hoheneinstellung sehr bequem aus- 
geftihrt werden kann,. ist es jedoch nicht radglich, eine 
fruhore Einstellung spater selbsttatig wieder aufzufinden, 

10 Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, einen 

Kamerawagen der eingangs genannten Art dahingehend weiter- 
zubilden, dan eine einmal herbeigef iihrte Hoheneinstellung 
der Stativsaule spater selbattMtig wied«r aufgefunden 
werden kann. 

15 

Diese Aufgabe wird erf indungsgemaft dadurch gelost, 
da£ ein Stellungsgeber vorgeseften 1st, dessen Ausgangs- 
signal d&r vprrik^len Si-el lung der St* t i. v*Sn en t *pr i rh f- , 
daB durch eine Betatigung der Bedienungsschaiteranordnung 

20 selektiv ein Speicherbef ehlssignai und ein Anlauf bef eh 1s- 
signal erzeugbar 1st und da& eine eingangsseitig mit dem 
Au^gangssignai dcs Stcllungogcbcrs und den Befchlscignalen 
der Bedienungsschaiteranordnung beschickte, einen Speicher 
aufweisende elektronische Steuereinrich tung vorgesehen .1st , 

25 durch die ansprechsnd auf das Speicherbef ehlssignai das 

Ausgangssignal des Stellungsgebers in den Speicher eingeb- 
bar und ansprechend auf das Anlauf bef ehlssignai der An- 
triebsmotor zur Einstellung der dem eingespeicher ten Aus- 
gangssignal entsprechenden Steilung der Stativsaule be- 

30 tatigbar ist. 

Bei dem erf indungsgemaBen Kamerawagen ist es also 
moglich, eine zur spateren Wiederholung bestimmte Hohen- 
einstellung der Stativsaule durch die Ausiosung des 
35 Speicherbef ciii so igna Is auf der Bedienungsschaiteranordnung 
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30 
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mitt. 1. dor Steuereinrichtung zu speichern und zu einem 
beliebigen spateren ^itpunkt durch die Aualdsung des 
Anlaufbefehlssignals den Antriebsmotor solang* -in Rich- 
tung der gespeicherten Stellung in Betrieb zu setzen, 
bis die geapeicherte Einsteliung erreicht ist. Die fur 
Filmarh^it^n o£tmal 3 notwendige Wiederhoiung einer frtihe- 
ren Hoheneinstellung der Kamera 3S*t sich SO mit bei d*r 
Erfindung durch einfache Schalterbetatigung selbsttatiq 
ausfuhren* 


Bei dem K";*meravag*n der cingangs genannlen Art 
ist auch die Geschwindigkeit der Hohenbewegung des An- 
triebsmotors durch die Bedienungsschal teranordnung 
steuerbar. In diesem Fall besteht eine besonders vorteil- 
15 haft© Auefiihrung^form der Erfindung darin, daa em an die 
Steuereinrichtunq eingangsseitig ang^chlossener Ge- 
schwindigkeitsgeber vorgesehen ist, dessen der Geschwin- 
digkeit der Hohenbewegung entsprechendes Ausgangssignal 
von der Steueremrich tung in vorgegebenen zeitlichen Ab- 
20 5?ta.nden abgetastet wird ( und dafi durch eine Betafcigung 

der Bedienungsschalteranordnung selektiv ein Geschwindig- 
keits-Speicherbef ehlssignal , durch das eine aufeinander- 
folgende Reihe der Abtastwerte in den Speicher eingebbar 
iat und ein Geschwindigkei ts-Laufbelehlssigndl , durch day 
25 der Antriebsmotor von der Steuereinrichtung gemafi einem 

den gespeicherten Abtastwerten entsprechenden Geschwindig- 
keitsprofil betatigbar ist, an die Steuereinrichtung an- 
legbar ist, aei dieser Austiinrungsf orm der Erfindung kann 
also mit Hilfe der Steuereinrichtung ansprechend auf das 
Geschwindigkei ts-Speicherbef ehlssignal ein bestimmter 
Hohenbewegungsverlauf zwischen einer Anf angsstellung und 
einer Endstellung gema£i seinem Geschvindigkei tsprof il ga- 
spcichert und apater durch das Oeschwindigkei ts-Lauf - 
bef ehlssignal wiederholt warden , Indem die zeitlichen 
Abstande fiir die Abtastung hinreichend klein gemacht wer~ 
den, kann jede gewunschte Genauigkeit des eingespeicherten 
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i Geschwindigfceitsprofils vorgegeben werden. Dabei 1st es 
zur Einsparung von Speicherplatzen in der Praxis vorteil- 
haft, nichL all* Abtastwerte selbst, sondern nur den an^ 
faaglichen Abt*stwert una danach lediglich die zwischen 

5 aufeinanderfolgenden Abtastverten herrschenden Different 
seriell abzuspeichern. 

In diesem Zu^aainienhang besteht eine 2weckmaflige 
Ausge5taltung der Erf induing darin, datfi die Abtastwerte 
10 vom Beginn jeder einzelnen Hohenbewegung an fortiaufend 
zwischengespeichert und beirs Auftreten des Geschwindig- 
keits-Speicherbef ehls als die das Geschwindigkeitsprof il 
dof inieroridc Rcihe von Abt&«tw«rten in dem Spwicher ab- 
gelegt werden . Diese Ausf uhrungsf orn ermoglicht somit 
15 eine Betriebsweise , bei der zunachst eine Ausgangss tellung 
der Stativsauie mit Hilfe des Speicherbef eh Issignals fest- 
gehalten wird und nach der Errelchung der gewtinschten End- 
stftl lung mit Hilfe Hes Geschwindigkeits-Spe*icherbef eh 1 & 
zusatzlich das gesamte bis dahin aufgetretene Geschwindig- 
keitsprofii festgehalten wird. Wenn danach die Stativsauie 
mit Hilfe des Anlauf bef ehlssignais wieder in die site Aus- 
gangsstcllung auriickversetzt worden ist, kann durch die 
AuslSsung des Geschwindigkei ts-Lauf bef ehlssignais der ge- 
samte vorherige Bewegungsvorgang hohen- und geschwindig- 
keitstreu wiederholt werden , 

GemaS einem weiteren Gedanken der Erfindung sind 
an die Steuereinrichtung eingangssei tig zwei Endschaiter 
fur die untere und obere Endlage der Hohenbewegung. der 
Stativsauie angeschlossen , durch deren Scttal tersignale 
der Antriebsmotor von d^r Steu^rainrichtung angeha 1 ten 
wird. Durch diese Mafcnahme wird sicherges tell t , daft die 
Stativsauie nicht Uber ihre konstruktiv vorgegebenen End~ 
lagen hinaus bewegt warden kann, sondern daft der Antrietas- 
motor selbsttatig an den Extrcmalpunkten der St at i vsaulen- 
bewegung zura Stillstand komnt • 
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1 Wcnngl«ich fur die Stati vs&ule ;jede Art von An- 

triebsraotor in Betracht gexogen werden kann, bciapiels^ 
weise auch ein hydraulischer Motor in Form eines Hubzylinders 
besteht eine besonders zweckraafiige Ausges taltung der Er- 
5 TinUung daria, dan der An triebsraotor durch einen Slektro- 
tnotor g«hi_ldet ist, der von ciner durch die 3 teu«reinrich» 
tung angesteuerten Motorantriebs-Regeleinrichtung aeregelt 
ist. Diese Ausbildung ermoglicht einerseits einen netzunab^ 
hangigen Ba tteriebetrieb des Kamerawagens und 2eichnet sich 
10 andereraeit* durch Betriebssicherhei t und bauliche Einfach- 
heit aus . Insbesondere kann die? Motorantriebs-Regelein 
richtung vorteilhaft durch einen Vier-Quadranten-Schalt- 
regler gebildet sein . 

15 In konstruktiver Hinsicht crweiat sich fur die 

Ausfiihrung der Erfindung als zweckmanig, dafj die Steuer- 
einrichtung einen Mikrocomputer und einen an den Mikro- 
computer angeschlossenen, die Ein- und Ausgange der Steuer- 
einrichtung auf weisenden Schnittstellenschal tkreis auf - 

20 weist. Wahrend einarsftits -fur d«n Microcomputer eines der 
leicht erhaltlichen herkommlichen Gerate in Betracht kommt, 
last sich andererseits mit verhaltnismaflig geringem bau- 
lichen Aufwand der Schni tts telienschal tkreis derart ver- 
wirklichen, daft er einerseits die erforderlichen Eingange 

25 und Ausgange aufweist und andererseits die funktionell 
richtige Verbindung zu dem Mikrocomputer herstellt. 


30 


Bei einer in der Praxis eberifalls einfach 2.u vet- 
wirklichenden Ausf iihrungsf oriu ist der Stellungsgeber 
durch einen an die Stativsaule angekoppelten inkrementalen 
Drehgeber gebildet, durch den die lineare H3henbewegung 
der Stativsaule in eine Drehbewegung gewandelt und als 
Aucgangesignai swei gegoneinanddr v«rschob*n« Phasen einer 
Sinuswelle erzeugbar sind, von denen das Vorzeichen der 
33 Phasenverschiebung die Richtung der Hohenbewegung und die 
Anzahl der Nullsteilen der Welien2iige ein MaB fiir die 
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1 vercikale Stellung der Stativsaule darstellt. Mit dem 
derart ausgebxldeten S tellungsgeber , der beispielsweise 
durr.h ein Reibrad ar. eincn vertikal ebeneu Bereich der 
Stativsaule angekoppelt sein kann, brauchen in d«r steuer- 
5 einrichtung als Mafi fur die Stellung der Stativsaule ledig- 
lich die Nullstellen der von dem Drehgeber ausgesendeten 
Wellenziige Oder gleichwertig tferen Wellenberge gezahlt zu 
werd**n. Gl*ich*eitig kann in der Steuercinrichtung leicht 
die Richtung der Hohenbewegung erfa3t werden, weil bei- 
10 spielsweise ein Voreilung des einen Welienzugs gegentiber 
dern anderen eine auf warts gerichtete Bevegung anzeigt.. 
wahrenu eine Nacheiiung die dazu entgegengeser 2 te , a£>w£r ts 
gerichtete Bewegung wiedergibt. 

15 Kinsichtlich des die Geschwindigkeit der Vertikal- 

bewegung anzeiger.den Geschwindigkeitsgebers ist m kon- 
^truktiv swcckmaQigor Weise vorgos^han, dan der Geschwindin- 

r 

keitsgeber durch einen mit der Welle des Antriebsmotors 
gekoppelten Tachogenera tor geblldet ist.Zwar es das Aus- 
20 gangssignal des Tachcgeneratqrs ein analoges Signal, das 

jedocft, falls die Steuereinrichtung rein digital aufgebaut 
ist, ohne wftiteres mit einem Anaiog-Digi taiwancller in ein 
dig! tales Signal umgewandelt werdan kann. 

25 SchliefUich ist im Kaiimen der Erf indung auch vorge- 

aehen, dafi der Sp^icher einen Let Atungsausf allschutz auf- 
weist. Dieser kann beispieisweise im Falle eines integrier- 
ten RAM-Speichers aus einer netzunabhangigen Hilfsstrom- 
versorgung fur den Speicher bestehen. Der vorteii dieser 

30 MaOnahuie liegt darin, daft celbet bei einer lang^ren Ab- 
schaltung des gesarr.ten Kameravagens * sei es fur Stunden 
Oder sogar Tage - der Speicharinhalt nicht verloren geht 
und damit eine etwa eingespeicherte Stellung und/oder ein 
eingespeichertes Gescfcwindigfceitaorof il &ueh nach finer 

35 darartigen B*trieh«unterbrechung vieder aufgefunden warden 
kann . 
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-Ad- 

1 Weitere Merkmale, Finzelheitdn und Vorteile der 

Erfindung ergeben sich aus der folgenden Beschreibung 
und der Zeichnung, in deren einziger Figur ein Block- 
schaltSild einer Steuereinrichtung in Verbindung mit 

5 Elpmenten dines Kaiflerawagena darge^tellt ist. 

Bei dem in der Figur darges tellten Ausfuhrungs- 
beispiel ist ein Antriebsmotor 1 in Porn eines Elektro- 
motors durch eine geeignete Kraf tlibertr agungs vorrich tung , 
10 wie einen Kettenantrieb, derart mit ein»r nicht dargc- 
stellten hdhenvers tellbaren Stativsaule eines Kamera- 
wagens gekoppelt, da& durch eine Drehung des Antriebs- 
motors i eine Hohenbewegung der Stativsaule und damit 
eine Hoheneine tcllung $iner auf der Stativsaule gelager- 
15 ten Kamera erfolgt, Der Antriebsmotor 1 ist durch einen 
vorgeschalteten Vier-Quadranten-Schaltregler 2 sov/ohl 
in seiner Drehrichtung als auch in seiner Drehgeschwindig- 
keit steuerbar, so dan einerseits durch die Steuerung 
der Drehr i ch tunq die Stativsaule sowohl gahob^n als auch 
gesenkt und andererseits durch die Steuerung der Dreh- 
geschwindigkeit auch die Hebe- und Senkgeschwindigkei t 
der Stativsaule eingestellt werden kann. 


20 


25 


Ferner ist ein Stellungsgeber 3 vorgesehen, der 
ein der vertikalen Stellung der Stativsaule entsprechen- 
des elektrisches Ausgangssignal erzeugt. Dieser Stellungs- 
yeber 3 ist beispielsweise im einzelnen durch einen inkre- 
rnentalen Drfthgeber gebildet, der mittels eines *uf sfliner 
Drehwelle angeordneten Reibrades mit einer sich vertikal 
dU erstreckenden ebenen Flache des beispieisweise querschnitt- 
lich rechteckig ausgebildeten hohenbeweglichen Teils der 
Stativsaule in Eingriff eteht, Hierdurch wird die verti- 
kale Bewegung der Stativsaule in eine dazu proportionale 
Drehbewegung des inkrernentalen Drefcgebers umgewandelt. 
Demzufolge erzeugt der inkreraentale Drehgeber ausgancs- 
seitig zwei um 90" gegeneinctndtjr ve: s»choben« Phasen einer 


35 
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1 Sirmswelle , wobei die Anzahl der Wellenberge und ~t-ai©r 
zur Umdrehungszahl des inkrementalen Drehgebers propor- 
tional ist. Gleichzei tig zeigt das Vorzeichen der zwischen 
den beiden Fhasen bestehenden f hasenverschiebung die Dreh- 
5 richtungan, so dafj einerseits durch das Vorzeichen der 
Phasenverschiebung die Richtung der vertikalen Hdhenbe- 
wegung der Stati vsaule und andererseits durch die An- 
zahl der Wellenberge cder der Wellentaler oder auch der 
Nullstellen ein Mac fur diy vertikale Stellung der Stativ- 
10 saule bestimmt ist. 

Das der vertikalen Stellung der Stativsaule ent- 
sprechende Ausgangssignal des Stellungsgebers 3 liegt an 
einem EingangaanschiuQ 4 cinec SchnitUtell«rifichaltkr*isQS 
1 o 5 f der 2usa.mmen mit einem daran angekoppelten Mikrocomputer 
6 eine elek tronische Steuereinrich tung riir die hohsr.ver- 
stellbare Stativsaule des Kamerawagens bildet. In dem 
SChnittstellenschaitKreis 5 wird das Ausgangssignal dec 
stellungsgetoers 3 in einer ersten Sicrnalver arbei tungs- 
20 schaltung 7 geforrnt und einer nachgeschalteten Signal- 
verarbeitungsschaltung 8 in zvei Signalwege 9,10 aufge*- 
spalten, in deren erstem 9 nur einer Auf war tsbeweguny 
der Stativsaule en t cpr echende Schr i t timpu 1 «p und in de- 
ren zweitem 10 nur die der Abvar tsbewegung entsprechenden 
25 Schrittimpulse auftreten. Wenngleich diese Schri ttimpulse 
ein diskretes MaS fur die vertikale stellung bilden. Kann 
durch eine entsprechend kleine Wahl der Schrittweite 
eine beliebige Genauigkeit vorgegeben werden , so daG die 
Anzahl der Schrittimpulse ein quasi kontinuier liefces Man 
yQ fur die Stellung der Stativsaule bildet. Schlieftlich sind 
die Signalwege 9 un<2 10 tiber eine in dent schnittatellon- 
cchaltkroifi 5 vorg*seh^ne Eingangsschal tung 11 an den 
Mikrocomputer 6 angekoppelt. 

35 Mit dem Schnittstellenschaltkreis 5 1st uber «inc 
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} Fernbedienungslei t ung 12 eine Bedienungsschalteranordnung 
13 verburiclen , die einen oxne neutral* Mittclctollung unci 
zwei demgegeniiber einander entgegengesetzte Kipps tellungen 
aufweisenden Wippschalter 14 sowie eine Stel lungsspeicher- 
taste 15 eina Anlauftaste 16, sine Geschwindigkei ts- 
speicher taste 1/ uno sine Geschwindigkeitslauf taste 18 
aufweist. Ira ©int^Xnen^ ist dabei der wi pp.sr.ha 1 ter 14 
ausgangssei tig mit einem Eingangsanschlufc 19 des Schnitt- 
stellenschal tkreises 5 verbunden. Das Ausgangssignal des 
10 Wippscfcalters 14 stellt ein analoges Signal dar/dessen 
durch die Abwcichur.g de3 Wippcchol tcrs von seiner Mi^tel 
stellung in Richtung auf eine seiner Kippstellungen be- 
stimmte Grofie ein Man fur die gewiinschte Bewegungsge- 
schwindigkei t der Stativsaule darstellt, wobei die ge- 
15 wunschte vertiKaie Bewegungsrichcung durcii die Aus lenkuiiy 
des Wippschalters 14 zu seiner pinpn oder anderen Kipp- 
stellung bin bestimmt ist- Detr.zufolge wird das an dem 
Eingangaanschlufl 19 anliegende analoge Ausgangssignal 
des Wippschal ters 14 in dem Schni t ts tellenschal tkreis 5 
0 cut: Signalf ormung zunichat cincr Signalverarbsitungs- 

schaltung 20 zuqefiihrt. Der Ausgang der Signalverar bei tungs 
schaltung 20 ist an einen der Eingange eines mehrkanal igen 
Analcg-Digitalwandlers 21 angeschlossen, Im Unterschied 
dazu sind die Tasten 15 bi* 13 der Bedienur.gsachalter- 
Ar> anordnung 13 tib*r fiin^n Mehr f ach lei tungs -Ei ngangsansdhluO 
22 des Schnittstellenschaltkreises 5 mit der Eingangs- 
seite der Eingangsschaltung 11 verbunden. 

Ein Geachwindigkcitsgeber 23 , d*r in deai darge- 
30 stellten Ausf iihrungsbeispiel durch einen mit der Welle 

des Antriebsmotors 1 gekoppelten Tachogenerator gebiidet 
ist, erzeuct ein der Drehgeschwindigkei t des Antriebs- 
motors 1 unci daroit der G^schwindigkeit der Hohcnbewegutig 
der Stativsaule proper tionales Ausgangssignal, im Falle 
35 des dargestellten Ausf uhrungsbeispiels also ein analoges 

Ausgangssignal, das einem Eingangsanschlufl 24 des Schnitt 
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1 stellenschaltkreises 5 zugefiihrt wird und von dort aus 
uber eine Signal verarbei tungschaltung 25 ebenfalls an 
einen £ingangskanal des Analog-Digi ta lwandlers 21 ange- 
legt ist. 

5 

Der Mikrocomputer 6 weist eine Mikroprozessor- 
einheit 26. einen 4 K-RAM-Speicher 27 mit wahlfreiem 
Zugt-iff und einen 4 K-EPROM-Speicher 28 auf . Der R AM- 
Speichftr 27 ist mit einer ne lauriabhangigen Nots tromver- 
10 sorgung 29 versehen, so daf* im Faiio einer Abschaitun.g 

der externen Stromver sorgung sein Speicher inhal t erhalten 
bleibt. Der Betrieb der Steuereinrichtung wird durch das 
in dem e?rom 28 abgespeicher te Betriebsprogramm des Mikro- 
computers 6 der^rh gesteuert, dofl bei einer a 11 ei n igen 
15 Betatigung des Wippschal ters 14 unmittelbar ein seinem 
am EingangsanschluG 19 anliegenden analogen Ausgangs- 
signal entsprechendes Signal an den Schal tregler 2, der 
flnsteu$rung$seifcig mit einem Ausg angsansch luiJ 31 des 
Schnittstellenschaltkreises 5 verbunden isr, als steuer- 
signal angelegt wird. Zu diesem Zweck ist dec Ausgangs- 
anschlufl 31 ausgangssei tig mit einem Digital- Analogwoindler 
30 verbunden , der eingangsseit ig sowohl mit dem Ausgang 
der Eingangsschal tung 11 als auch dem Auogaag de« Analog- 
Digitalwandlers 21 gekoppelt ist. 


20 


25 


00 
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wenn dagegen infolge einer Betatigung der Stellungs- 
spftirhertast* IS an der EingangsachaUung 11 t^in Speicher- 
bef ehlssignal auftritt, wird unter der Steuerung des 
Mikrocomputers 6 das der vertikalen Stellung der Stativ- 
saule entsprechende Ausgangssignal des S tel lungsgebers 3 
in den RAM-Speicher 27 als Wert fur eine Sollsteilung ein- 
gespeichert. Sofern dann zu irgendeinpm sp'Ater&n zeitpunkt 
infolge einer Betatigung der Anlauftaste 16 an der Eingangs- 
schaltung 11 ein Anleuf bef ehlssignal auftritt, gibt der 
Mikrocutnputer 6 Uber den Digital -Analogwandler 30 ein 
Steuersignal Hen Schaltregler 2 aus, durch d*.? dor An- 
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I Li icbsmotor l dernrr in Betrieb g^etzt wird, dan die 
StflHv.?;!iuU die cingcapeicher ce Soils tellung anlauft. 
Der Antriebsmotor 1 wird stillgesetzr.. .?obaid di* von 
dem Stellungsgeber 3 fortwahrend gemeldete Iststellung 

5 der Stativsaule mit der eingespeicher ten Sollstellung 
iifoereins timm L . 

Weiterhin wird unter der Steuerunq des Mikro- 
computers 6 das von dem Geschwindigkei tsgeber 23 gelie- 

10 ferte und durch den Analog-Digi talwandler 21 digital!- 
sipri-e Ausg^ngssignol dcs GeachwindiyKeitsgefters 16 in 
kurzen Zeitintervallen fortlaufend abgetast-.Pt , wohei die 
Abtastwerts 3 ewe i is vom Beginn einer Hohenbewegung der 
Stativsaule an fortlaufend zwischengespeicher t werdan. 

1* Sofern dann iufoige einer Betatigung der Geschwindigkei ts- 

speichertasto 17 an der Ei ngangsschal tuog 11 cin Geschwindiy- 
keits^Speicherbefehlssignal erscheinc, wird die zwischenge^ 
speicherte Reihe der Abtastwerte als Geschwindigkei tsprofil 
in dem RAM-speicher 27 abgelegt. Der Aufruf dieses Ge- 

20 schwindickeitsprofils erfolgt sodann durch wine Betacigung 
der Geschwindigkeitslauf taste IS. die an die EingangRsr.hai- 
tung 11 ein Geschwindigkei ts-Lauf bef ehlssignal anlegt. Die 
Programms teuerung des Mikrocomputers 6 ist dabei in dem 
darge«tcllLen Aus£ iitir ungsbeispiel derart ausgelegt, dan 

2 5 

das einqespeicher t © Geschwi nd i.gkei tsprofil nur dann aufgc- 
rufen und abgearbeitet wird, wenn die Stativsaule vorher 
durch eine Betatigung der Anlauf taste in die dem Beginn 
des GeschwindigKei tsprof ils entsprechende, durch die Stel- 
1 ungsspeicher taste eingespsichcrte Ausgangsa tel luuu be- 
tordert wcrden ist. Bei der Abarbeitunq des Geschwindig- 
keitsprofiis wird standig das an dem Ana log-Digi talwandler 21 
eingangsseitig anliegende Istgeschwindigkei tssignal des 
Geschwindigkei tsgebers 23 mit dem aus dem RAM-Speicher 27 
zugeflihrten Scllgeschwindigkei tssigr.ai v^rgiichsn, so daft 

3 5 

am AusgangsanschluB 31 stets ein Reglersignal zur Verfugung 
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1 st-aht. durch das das einqespeicher te Geschwindigkeits- 
profil genau eingehalten wird. 

Zur Erzielung einer zusatzlicheu Pcsitionierungs- 
5 genauigkcit let in d«m dargesfellten Ausfuhrunqsbeispie 1 
das Ausgangssignal der signalverarbeitungsschaltung 7 
zum Eingang des Analog-Digitalwandlers 21 gefiihrt, wobei 
durch die hierdurch erzeugte Steuerspannung die stativ- 
saule stetS geracle dul die Mitt* der durch den Impuls- 
10 abstand des st«1 lungsgebers 3 bestimmten Schrittweite 
eingeregelt wird. 

Zur ErhShung der Betr iebssichexheit ist an cinen 
Einganga-nachlufl 32 des Schnittstftl lenschaltkreises 11 ein 

15 Aor- iiberwachuno des Motorstroms dienendes Signal aus dem 
Schaltregler 2 angelegt. welches von dort aus uber eine 
Signalverarbeitungsschaltung 33 ebenfalis an einen Bin- 
gang des Anaiog-Digitaiwandlers 21 angolsgt wird. Screen 
der durch dieses signal iiberwachte Notorstrom eine zulassige 

20 Hcchstgrenze iiberschreitet . erfolgt unter der Steuerung 
des Mikrocomputers 6 eine sofortige Stromunter brechung . 

schliefllich i.t £«r das obere und untere Ends der 
vertikalen Hdhenbewegung der Stativsaule noch je ein End- 
schalter 36 bzw. 37 vorgesehen, die liber Eingangsanschlusse 
34 bzw. 35 ebenfalis an die Eingangsseite d«r Eingangs- 
schaltung 11 WtfM chle«on sind. Snbald eines der End- 
SG h*lt*r*ignale an der Eingangsschaltung 11 auftntt, 
wird der Antriebsmotor durch die Steuerung des Mikro- 
computers 6 vorrangig abgeschaltet . Es kann d-n« k«.no 
Bewegung uber die vorgegetenen Endpunkt* Mnaus auftreten. 
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1 Antriebsmotor 

2 Schaltregler 

3 Stellungsgsfcer 

4 Eingangsansch 1 nft 

5 Schnittstellenschaltkreis 

6 Mikrocomputer 

7 Signal vera rbei tungsschaitung 

8 Signal verarbei tungsschaitung 

9 Sicrnalweq 

10 Signalweq 

11 Eingangsschal tung 

12 Fernbe<3ienunga lei cung 

13 Bedienungsschalteranordnung 

14 Wippschalter 

15 Stellungsspeicher taste 

16 Anlauf taste 

17 Geschwindigkei tsspeicher taste 

18 Geschwindigkeitslauf taste 

19 Eingangsanschluft 

20 Signalverarbei tungsschaitung 

21 A/D-Wandler 

7 7 Eingangsansch luB 

23 Geschwindigkei tsgeber 

24 EingangsanschluH 

2 5 Signalverarbei tungsschaitung 
2 6 Mikropr ores sore inhei t 

27 RAM-Speicher 

28 EPROM-Speicher 

2 9 Nots tromversorgxtng 

30 D/A-Wandler 

3 1 Ausgangs ansch lufl 

3 2 Eingangsansch luB 

3 3 signalverarbex tungsschaitung 
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Eingangsansch luB 
Eingangs ansch luft 
Endschalt^r 
Endschalter 
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